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Introducao

Apesar do controle de torque no eixo de motores elétricos
ser relativamente facil, controlar o torque fornecido pelo
motor a uma junta robotica pode apresentar nao-linearidades.
Para tratar esse problema, nesse trabalho busca-se estudar o
efeito da adicao de um elemento elastico entre um
servomotor e uma junta roboética, com uma malha interna de
controle para o torque na junta.

Desenvolvimento

A solucao proposta sera empregada em servomotores
inteligentes Dynamixel. Visando sua aplicacao em um sistema
robotico, foi projetada e fabricada uma shield para a placa de
desenvolvimento Intel Galileo Gen 2, que permite o
acionamento e o controle dos servomotores. Para alimentar
0s motores, a shield conta com uma entrada para uma fonte
de alimentacao externa, uma vez que a Galileo nao possui
poténcia o suficiente para tal. Também ha conectores para um
barramento RS-485 em seu projeto, de forma a permitir a
comunicacao simultanea com varios motores. Além disso, a
shield possui sensores inerciais, como giroscopio e
acelerometro, além de um magnetéometro, que comunicam-se
com a Galileo através do protocolo SPI, podendo ser utilizados
futuramente no controle de um robd.

Resultados e Conclusoes

O processo de prototipagem da shield mostrou-se bastante
delicado, devido ao tamanho reduzido da mesma. Dessa
forma, foram necessarias modificacoes no layout da PCB
utilizada, buscando facilitar o processo de soldagem dos
componentes. Esse processo foi dado em trés etapas:
® Impressao de pasta de solda, com um esténcil;
® Posicionamento dos componentes, programado em uma

maquina de pick and place;

e Refusao da solda, com um soprador térmico.

Devido ao planejamento necessario e as dificuldades
encontradas durante a prototipagem da shield, o projeto
encontra-se atrasado com seu cronograma. Entretanto, a
shield ja foi depurada, e os primeiros testes com os motores
comecaram a ser realizados.
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Controle de Atuadores de Série Elastica

Mateus Pegoraro Giusti
Orientador: Walter Fetter Lages
Laboratorio de Robotica e Sistemas Embarcados
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Figura 1 — Topologia do atuador de série elastica.
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Figura 2 — Layout da PCB e protoétipo da shield.

Busca-se, entao, para o futuro do projeto, introduzir o
elemento elastico e estudar seu comportamento, com
relacao ao controle. Por fim, pretende-se aplicar a solucao
em um robo, integrado ao Robot Operating System (ROS).

Figura 3 - Sistema com servomotor, shield e Intel Galileo.



